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同じプロット点数M に正規化された N 本の歩行軌
跡を学習サンプルとして，学習を行う．すなわち，各





EN = [e1; ¢ ¢ ¢ ;eN ] (1)
ここで eiは 2M 次元であり，歩行軌跡の各プロット点
に対応するM 個の部分から構成される．
ei = (eTi1; e
T
i2; : : : ; e
T
iM )












れた歩行軌跡 y0 上の s番目 (s · M)の点まで追跡し
ているとする．
y0 = (p0T1 ; : : : ;p
0T
s )
T 2 R2s; s ·M (3)
ここで，s + 1 · s0 · M における座標 p0s は未観測の
軌跡部分である．そこで，座標 p0sを 0とおく．つまり
p0s = 0 = (0; 0)
T とし，未観測部分を含んだ 2M 次元
の正規化歩行軌跡を y00 とする．
y00 = (p0T1 ; : : : ;p
0T
s ;0
T ; : : : ;0T| {z }
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; E0 = diag(
2sz }| {
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と，部分空間 E 上の投影点からの逆射影によって y¤
が求まる．
y¤ = Ea = E(E0TE0)¡1E0Ty00 (7)
ここで rank(T ) = min(2s;N)である．逆行列の存在条

















































Pk P1 P2 P3 P4 P5 . . . PM
®(Pk) a1 a2 a3 a4 a5 . . . aM
¯(Pk)) b1 b2 b3 b3 b3 . . . bN





























































































[3] 内田誠一 : 「DPマッチング概説 »基本と様々な拡
























































































s = 51 
s = 103
s = 149
図 10: 等プロット間隔正規化手法に基づいた予測軌跡.
